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Aktives Lenksystem 



Aktive Lenkeingrifie, die eine Verbesserung des Fahrverhaltens eines Kraftfehrzeuges zum Ziei ha- 
ben, erfolgen im allgemeinen flber ein Fatadynainik Regelsystem (ESP) 

HCTkOmmliche aktive Leric^eme (Siehe Bild 1 ) benutzen entweder eiiie Oberlagerungslenkung Bild 
1 (8> zirni VerSndem des Radlenkwinkels oder einen intelligenten Hilfskraftsteller Bild 1 (2H7), urn 
S^l^ ^ erne haptische Rfickmeldung flir die zu verindenide Positfon zu geben. Der intelli^nten 
Hil^raftsteller kann em Zusatzlenkmon^ent aufbringen und so im allgemeinen den Fahrer in seiner 
Lenkkraft unteraHttzen. Das Zusatzlenkmoment wird von Fahniynamik Lenkregelsystemen genutzt, 
urn dem Fahrer erne Richtung voraigeben. Bei der Oberiagerungslenkong wird die LenksSuIe aufge- 
ttennt Somit kann tlber em geeignetes Getriebe ein beliebiger Differenzwinkel zwischen Lenkrad und 
Rad emgestem wardeaDer Fahrer merkt wenig von der Winkelveratellung. da die nachgeschaltete 
Servolenkung die Lenkkiafle und damit auch die Krafte fllr die Winkelv^stelhuig starkverringert 
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Bild 1 



Erfindung: 

la^tffv^^l^^Tf'^ ™* Oberlagerungslenkung in Bild 1 (8) nun zusatzlich von einem vomeschahe 
vSr;J5 Sr fSSIJSS"'^' ^'^'^ MagUchkeiten der Unterstatzung und 

1 - Bei einer Oberlagerungslenkung ist es notwendig, dass der Fahrer das Lenkrad festhalt und 
aanut em atettttzendes Gegenmoment aufbringt. damit eine Differenzwinkelverstellung mdg- 
iich wird. Dieses Moment kann ttber einen vorgeschalteten Kraftstener abemommen werden^ 
wird ewe Kurworgabe unabhansis vom Fahrer mSuIich. Dbse fet durch Aufbrmaen el- 
^r nur klemen BCraft vom Fahrer jeder korrigierbar und ihm wird nicht die Gewalt Uber das 
ranrzeug genommen. 

2. Durch aktives Verdrehen des Lenkradss ohne dass sich der Radwinkel Sndert, kann getestet 
werden, ob der Fahrer am Geschehen teihiimmt. (Z.B. ErmQdung Qber Sekundenschlaf) 

3. Es kann vom Fahrer fiber einen zusStzlichen Schaher gewShlt werden, ob er haptische Rfick- 
meldung Oder winkelverstellende Kurskorrektur ihSchte. 

4. Autonomes Fahren (z.B Automatisches selbstandiges Eiiqiarken) wild ennSgHcht 



